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АНАЛІЗ ТА РЕКОМЕНДАЦІЇ
ПО ВИБОРУ КУЛАЧКОВИХ МЕХАНІЗМІВ
ПРИВОДУ ТАМПОДРУКАРСЬКИХ МАШИН,
ЗБЛОКОВАНИХ З РОЗВАНТАЖУЮЧИМИ ПРИСТРОЯМИ
© О. О. Палюх, к.т.н., доцент, НТУУ «КПІ», Київ, Україна
Анализ кулачковых механизмов привода тампопечатных
машин, сблокированых з разгружающими устройствами,
показывает, что технологические процессы печатания
или отделки готовых изделий на тампопечатных машинах
определили необходимость разработки и расчета меха;
низмов имеющих новые качественные характеристики. 
Analysis of the cam drive mechanisms tampon printing
machines, blok is unloading devices, shows that the pro;
cesses of printing or finishing of manufactured products
in the tampon printing machines have identified the need work
and settlement mechanisms have new qualitative features.
Постановка проблеми
Вимоги якісного відтворення
технологічних процесів, збільшен
ня концентрації обробки в пере
налагоджуваному обладнанні,
специфіка поліграфічного ви
робництва визначили необхід
ність розробки і розрахунку ме
ханізмів, що мають можливості
широкої зміни відношення пе
ріоду повороту до періоду вис
тою, кращими динамічними ха
рактеристиками, які забезпечують
точну фіксацію вихідної ланки.
Аналіз попередніх 
досліджень
Відомі кулачкові механізми,
зблоковані з розвантажуючими
пристроями (РП) таким чином,
що для робочих рухів викорис
товуються вільні коливання кон
туру, в склад якого входить
вихідна ланка. Якісною відміною
даного блокування є нерозрив
ний зв’язок виконавчого кулач
кового механізму і розвантажу
ючого пристрою (рис. 1).
Розвантажуючий пристрій
(РП) і вихідна ланка (ВЛ) ство
рюють коливний контур (рис. 2),
в якому в період розбігу вихідної
маси енергія передається від РП
до ВЛ, а в період вибігу — від ВЛ
до РП. Відновлення дисипатив
них втрат в контурі здійснюється
за рахунок енергії, що надхо
дить від двигуна — початковий
запас енергії в коливальному
контурі постійний.
Фіксована швидкість, інер
ційне навантаження веденої си
стеми є оптимальними умовами
для роботи напівобертового ме
ханізму з розвантажуючим при
строєм. Періодичний поворот
ВЛ, зокрема на 180°, виконуєть
ся при допомозі механізму, схе
ма якого показана на рис. 1. Ме
ханізм складається з кулачково
го механізму 2–4–5, вихідного
валу 7, який посередництвом
зубчатих коліс 9, 10, 11 і гнучких
ланок 13, 14 огинаючих роликів
16, 17 з’єднаний з пружиною 15.
Ролики 16, 17, 18 і зубчаті коле
са 10, 11 встановлені на коро
мислі 8, вільно посадженому на
вихідному валу 7 і взаємодію
чим з кулачком 3, закріпленим
на вхідному валу 1.
Мета роботи
Задачею синтезу кулачкових
механізмів зблокованих з роз
вантажуючими пристроями
є синтез виконавчого механізму
(кулачкової пари), якому пови
нен передувати синтез закону
періодичного руху вихідної лан
ки по пружним характеристикам
РП.
Результати проведених 
досліджень
Особливістю механізмів для
реверсивного обертального
і поступального руху ВЛ є нерів
номірний рух кулачка. Дослі
дження показали, що для ме
ханізмів періодичного повороту
також доцільним є передача ку
лачку нерівномірного руху
при допомозі якогонебудь
приводного механiзму, що за
дає кулачку максимальну кутову
швидкість в момент переходу
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Рис. 1. Кінематична схема напівобертового механізма
Рис. 2. Структурна схема кулачкових механізмів, зблокованих
з розвантажуючими пристроями
вихідної ланки від розбігу до ви
бігу. При цьому досягається
зменшення габаритів, розши
рюється діапазон змін відно
шення періоду повороту до пе
ріоду вистою.
Часткова або повна локалі
зація сил інерції за допомогою
розвантажуючих пристроїв ме
ханізмів дозволяє скоротити на
вантаження в кінематичних па
рах виконавчих механізмів і при
воді машини, підвищити їх надій
ність і довговічність. З допомо
гою розглядуваних механізмів
можна реалізувати найбільш ви
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користовувані рухи робочих ор
ганів, що зустрічаються при ви
конанні технологічного процесу.
Використання числового ме
тоду для синтезу закону руху за
пружною характеристикою РП
дозволяє проводити направле
ний синтез, як для ділянки
відносного часу 0 ≤ k ≤ 1, так і
для інших ділянок, розташова
них у вказаному інтервалі.
В процесі синтезу ряду за
конів руху використовувалась
цільова функція такого виду:
Q = Δ2max + qY2,
де q — ваговий коефіцієнт.
Дана цільова функція при оп
тимізаційному процесі дозволяє
обмежити величину константи
піку прискорень закону, що син
тезується в заданих межах при
деякому збільшенні не співпа
дання закону зміни прискорень
і зрівноважуючих зусиль.
Проведені досліди і складені
картихарактеристики для дея
ких законів періодичного руху,
синтезованих за пружною ха
рактеристикою розвантажувачів
циклових механізмів.
В карті (табл.) для ланки руху
дається:
— тип навантажувача; 
— параметри схеми розван
тажуючого пристрою і наванта
жувача;
— графік зміни позиційних
інваріантів прискорень ck (су
цільна лінія) і приведених від
носних зусиль зрівноважуючого
пристрою Pn = YGyi (пунктирна
лінія); 
— аналітичні залежності
для розрахунку інваріантів: 
переміщень , швидко
стей і  прискорень 
.
Досліди проведені для пру
жинного навантажувача. Таб
лиці позиційних інваріантів
складені тільки для половини
періоду однозначних перемі
щень (розбігу) для рівновідда
лених позицій (0 ≤ zi ≤ 30). Роз
рахунок позиційних інваріантів
на вибігу проводиться:
для переміщень     ak31 = 1 – ak29;
для швидкостей bk31 = bk29;
для прискорень  ck31 = ck29.
Висновки
За результатами проведених
досліджень доведено, що тех
нологічні процеси друкування
або оздоблення на готових ви
робах визначили необхідність
розробки і розрахунку механіз
мів, які мають нові якісні харак
теристики при реалізації основ
них видів періодичного руху. Такі
механізми повинні мати мож
ливість широкої зміни відно
шення періоду повороту до пе
ріоду вистою і забезпечувати
силове замикання вихідної лан
ки в період вистою, що відпові
дає процесу друку, сушки і т. ін.
При виборі типу навантажу
вача РП необхідно враховувати
їх конструктивні особливості,
енергоємність і можливість їх
зміни, характеристики ЗПР, син
тезованих по РП і т. ін.
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